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стью 1 при N , существует, единственная и является сильно состоятель-
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В настоящее время активно развиваются методы нелинейного оценивания 
параметров динамических систем [1,2]. В статье предложено обобщение метода 
нелинейных наименьших квадратов на случай динамической системы нецелого 
порядка с помехой в выходном сигнале. 
Постановка задачи 
Рассмотрим линейную динамическую систему дробного порядка, описы-
ваемую следующими стохастическими уравнениями с дискретным временем 
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iz , iy -ненаблюдаемая и наблюдаемая выходные переменные; 
ii wx ,  ненаблюдаемая и наблюдаемая переменная входные переменные;  
)2()1( , ii   – помеха наблюдения в выходном и входном сигналах;  
Предположим, что выполняются следующие условия: 
1. Множество ~ , которому априорно принадлежат истинные значения 
параметров устойчивой динамической системы является компактом. 
2. Случайные процессы    )2()1( , ii   являются мартингал-разностями и 





















i EE , где 
)(k
iF - алгебры, 
индуцированные семействами непрерывных случайных величин 
  c)( ti,t{t;,),(  iik TTtt -множество целых чисел}. 
3. Входной сигнал ix  является случайным процессом с 0)( ixE , 










 удовлетворяют условию  





























































































































   
причем H  существует, ограничена и положительно определена. 
4. }{ ix  статистически не зависит от   )2()1( , ii  . 
Требуется определять оценки неизвестных коэффициентов динамической 
системы описываемой уравнением (1) по наблюдаемым последовательностям 
,, ii wy  при известных порядках, r, r1 определить оценки истинных значений 
параметров. 
Критерий для оценивания параметров 
 Система может быть записана как линейная регрессия 
 ,0 i
T
iiy   (2) 
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Лемма 1. Пусть выполняются условия 1-3 , тогда математическое ожи-
дание i  равно нулю 0)( iE . 
Лемма 2. Пусть выполняются условия 1-3, тогда средняя дисперсия 
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1,1 rm   . 
Определим оценку )(ˆ N  из условия минимума суммы взвешенных квад-


























  (3) 
Имеет место, следующая теорема: 
Теорема. Пусть некоторый случайный процесс ,...}1,0,1...,{ iyi  описы-
вается уравнением (1) с начальными нулевыми условиями и выполняются пред-
положения 1-4. Тогда оценка )(ˆ N , определяемая выражением (3) с вероятно-
стью 1 при N , существует, единственная и является сильно состоятель-
ной оценкой, т.е. 
.)(ˆ 0
..
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Компьютерные сети изменяются по размеру и сложности, их нагрузка 
имеет тенденцию увеличиваться. В таком раскладе сетевой контроль может 
обеспечивать важной информацией о состоянии коммуникационной инфра-
структуры сети. Полученная информация может использоваться для достиже-
ния удовлетворительного использования ресурсов сети. Поэтому, качество се-
тевого контроля выходит на первый план при обслуживании сетей любого раз-
мера. 
Существует много способов контроля состояния и выявления проблем в 
сети. Каждый способ имеет свои конкретные цели, и выдвигает на первый план 
различные аспекты сетевой информации. Некоторые из них сосредотачиваются 
на сборе информации об отдельных пакетах либо полной детальной информа-
